











































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































1 0 8 5 q  ~ 2 0 0 5 ζ 1 '  1 } 寺 変 仙 斜 川 ! ベ ル  1 、 コ ン ベ ヘ ,  k を 歩 l j " 1 能 な  2  脚 ロ ホ ヅ ト の 開 発 . 動 ル 、 1 」  4  脚
ロ ポ ヅ ト の 排 1 発 , ハ ッ ク , N 、 " Π I E な 人 J 刑 ロ ポ ヅ ト の 川 1 充
1 9 8 9 年 ~ 2 { 川 5 年 自 動 操 縦 n 動 , 巨 の 開 発 , ト ラ イ バ ー ブ シ ス ト シ ス テ ム の 開 充 , ト ラ イ バ ー ア
シ ス ト シ ス テ ム 川 什 部 環 境 , 思 , 哉 セ ン サ の 1 刑 充 . ト ラ ヒ ン ク シ ミ ュ レ ー タ の 開 充
所 属 学 会 仂 U 盟 順 )
Π 本 機 械 学 会 、 ' 1 1 1 Ⅲ " 動 1 , 1 」 街 1 学 会 , 1 」 ' j 密 【 1 ツ 会 , Π 本 ロ ホ ッ ト フ 会 , 1 E E E  ( 1 h e  l n s t 】 t u [ e  。 f









四本加削':粘密機械設61'使覧,[料j機学会, a984) 6 刀]
執一β扣.瞥荊");[川転駆動要業(ステヅビングモータ)
J.R. Hewit 新ι: Mechatronics.[springer-verlag,(1993) 10jl]
J.R. Hewit, M.E. preston, J. Buur, S.P. patarinski, P. vaha, T. Emura,















4) A study olcomputer contr0Ⅱed NC Ge討、 shaper.[proc. onnt. symp. on Gear
& power TTansmission, Tokyo,1 (1981),193-198], T. Emura, T. sakai and
A. ATakawa
5) on Flictional Resistance of pointer Driving Gear system for weighing-
Inslrumenls.[proc. of lnt. symp. on Gear & power TTansn]ission, Tokyo,1
(1981),241-246], T. sakai, T. Emura and w. Nakasato
6) A Dual Motor lype NC Rotal'y Table with High position stiHness.[BU11. ot
Japan soc. of precision Eng.,15 (1981),56-60], Emura and T. sakai
フ)人形かさ歯Ⅲの数伯制御歯νJに関する研究(第 1縦,エントミルによる成形歯
UJ り).[「_1人機械学会'倫文条( C新D ,50 (1984),1647-165釘,島地重ヰ1',
池井高リ}, H1村超
28 )
大 形 か さ 網 小 の 数 仙 制 御 歯 U J に 関 す る 研 究 ( 錦  2  縦 , エ ン ト ミ ル に よ る こ う 配
歯 の 成 形 保 ( リ J  り ) . [ Π 本 機 械 学 会 論 文 条 (  C  羽 ' ) , 5 0  ( 1 9 8 4 ) , 1 8 7 4 - 1 8 8 田 ,
島 」 也 弔 ヅ , 油 ル 高 屶 , 江 1 ・ 1  超 , 菊 池 孝 " ' 1
人 形 か さ 歯 * の 数 仙 制 御 網 U J に 関 す る 研 究 ( 冴 τ { " 長 , 歯 形 包 絲 1 ・ 1 数 の 少 な い 創
成 爾 U J り 法 ) . [ Π 木 機 械 学 会 論 文 架 ( C 制 心 , 5 0  ( 1 9 8 4 ) , 1 8 8 1 - 1 8 8 厨 , 島 地
市 女 , 泗 井 商 屶 , ル 村 超
A  R e s e a r c h  o n  D N C  H o b b i n g  M a c h i n e . [ A S M E  p a p e r , 8 4 - D E T - 1 5 0
( 1 9 8 4 ) , 1 - フ ] ,  T .  E m u r a ,  T .  s a k a i  a n d  s .  s h i m a c h i
N C  B e v e l  G e a r  c u t t i n g  M e t h o d  w i t h  p i n i o n  c u t t e r . [ A S M E  p a p e Y , 8 4 - D E T -
1 5 2  ( 1 9 8 4 ) , 1 - フ ] ,  S .  s h i m a c h i ,  T .  s a l く a i  a n d  T .  E m u r a
C N C  ホ ブ 俳 に 1 瑚 す る 研 究 ( 試 作 と 適 用 範 朋 の 硴 ' i 剖 . [ Π 本 機 械 学 会 諭 文 染 ( C
痢 ' ) , 5 1 ( 1 9 8 5 ) , 1 0 3 4 - 1 0 4 1 ] , 汀 村 超 , 油 井 高 屶 , 島 地 甲 1 平
A  s t u d y  o n  N C  G e a r  c u t t i n g  o f  L a r g e - s i z e  B e v e l G e a r  ( 1 S t  R e p o r l ,  c u t t i n g  b y
E n d  M i Ⅱ i n g ) . [ B U ] 1 .  o f  J S M E , 2 8  ( 1 9 8 5 ) , 9 7 1 - 9 7 8 ] ,  S .  s h i m a c h i ,  T .  s a k a i  a n d
T .  E m u r a  ( 1 拘 出  7  を 英 文 ' に 投 稿 )
A  s t u d y  o n  N C  G e a r  c u t t i n g  o {  L a r g e - s i z e  B e v e l  G e a r ( 2 n d  R e p o r t ,  E n d
M i Ⅱ i n g  f o r  t h e  T a p e r  T o o t h ) . [ B U 1 1 .  o f  J S M E , 2 8  ( 1 9 8 5 ) , 1 2 9 5 - 1 3 0 田 ,  S
S h i m a c h i ,  T .  s a k a i a n d  T .  E m U 捻 ( 前 Ⅱ 1 8  を 英 文 誌 に 投 稿 )
A  s t u d y  o n  N C  G e a r  c u t t i n g  o f  L a r g e - s i z e  B e v e l  G e a r ( 3 r d  R e p o r t ,  A  M e t h o d
t o  s a v e  p a t h  N u m b e r  o f t h e  c u t t e r ) . [ B U Ⅱ .  o f  J S M E , 2 8  ( 1 9 8 5 ) , 1 3 侃 一 1 3 0 8 ] ,
S .  s h i m a c h i ,  T .  s a l く a i  a n d  T .  E m u r a  ( 舸 Ⅱ 1  9  を 英 文 ' 占 に 投 稿 )
ロ ー ラ を 用 い た 無 背 隙 減 速 機 に 関 す る 研 究 . [ Π 本 機 械 学 会 論 文 条 ( C 編 ) ,
5 2  ( 1 9 8 6 ) , 1 3 8 - H 4 ] , 本 橋 ) 6 , 汀 1 村 超 , 泗 井 商 屶
ダ イ レ ク ト ド ラ イ ブ サ ー ポ 機 構 の N C ホ ブ 群 へ の 虻 、 用 . [ Π 人 ロ ポ ッ ト 学 会 誌 ,
5  ( 1 9 8 7 ) , 1 9 - 2 2 ] , イ _ 1 1 村 超 , 錨 兆 偉
ダ イ レ ク ト ド ラ イ ブ バ N C  ホ プ 雛 に 関 す る 研 究 ( 第  1 帷 , 慣 竹 ダ ン パ の 併 用 に
よ る サ ー ホ 剛 性 の 増 大 ) . [ Π 本 機 械 学 会 論 文 染 ( C 斜 ' ) , 脇 ( 1 9 8 7 ) , 2 5 飢 一
2 5 6 7 ] , 鐘 兆 倬 ,  H 1 村 超
D i r e c t - D r i v e  N C  H o b h i n g  M a c h i n e  ( 1 n c r e a s e  o f  s e r v o  s t i 丘 n e s s  b y  u s i n g  a n
I n e r t i a l  D a m p e r ) . [ J S M E  l n t .  J o u r . , 3 1  住 9 8 8 ) , 4 7 0 - 4 7 釘 ,  z h a o w e i  z H O N G
a n d  T a k a s h i E M U R A  ( 1 而 出 1 8 を 萸 文 誌 に 投 稿 )
A  s t u d y  o n  a  N u m e r i c a Ⅱ y  c o n t r 0 Ⅱ e d  H o b b i n g  M a c h i n e  u s i n g  D i r e c t - D r i v e
S e r v o m e c h a n i s m . [ p r o c .  o f  t h e  1 9 8 9  1 n t .  p o w e r  T t a n s m i s s i o n  a n d  G e a t i n g















Computer system of Legged Robots contr0ⅡCd with Attitude and Force scn・
[proc.011nt. symp. on Advanced computer for Dynamics and De・Sors
Sign'81,(1989),67ーフ2], T. Em山'a and A. Arakawa
A study on waⅡdng Robots contr0Ⅱed with Attitude sensors.[proc. of 4th
Int. conf. on Advanced Robotics, a989),640-651], T. Emura and A
Arakawa
A STUDY OF HIGH PRECISION SERVO-SPINDLE FOR HARD GEAR
FINISHING MACHINES.[proc. of lnt. conf. of ADVANCED






Attitude contr010f a Quadruped Robot during TWO Legs supporting.[proc. of
5th lnt. conf. on Advanced Robotics,(1991),711-716], T. Emura and A
Arakawa
Development of High speed servo-spindle for NC Gear Grinding Machines
[MECHATRONICS,2 (1992),417-431], T. Emura, A. Arakawa and M
Hashiねni(前出24を JoumalP叩er として投柚)
A STUDY ON A HIGH-SPEED NC GEAR GRINDING MACHINE USING
SCREW-SHAPED CBN WHEEL.[ASME paper DE-V01.43-1,(1992),89-
96], T. Emura, L. wan宮 and A. Arakawa
A GLOBOIDAL-CAM TYPE GEARING.[ASME paper DE-V01.43-2,
(1992),535-541], Tetusya oizumi and Takashi Emura
A New steering Mechanism using Noncircular Gears.[JSME lnt. Jour.,35
(1992),604-610), T. Emura and A. Arakawa
Con廿0] of a Quadruped Robot using Double crank-slider Mechanism.[proc
Of lEEE lnt. conf. on sMC,4 (1993),157【162], A. Arakawa, T. Emura, M
HiTaki and L. wang
A High-Resolution lnterpolator for lncremental Encoders by TWO-phase
Type pLL Method.[proc. oflnt. conf. on lndustrial Electronics, conれ'01, and















T r a j e d o r y  G e n e r a t i o n  t o r  M o b Ⅱ e  R o b o t s  u s i n g  E Ⅱ i p t i c a l c u r v e s . [ p r o c .  o f  6 t h
I n t .  c o n f .  o n  A d v a n c e d  R o b o t i c s , ( 1 9 9 3 ) , 5 7 9 - 5 8 4 ] ,  A .  A r a k a w a  a n d  T
E t n u r a
D e v e l o p m e n t  o f  a  w h e e l  s p i n d l e  f o r  a  p r o d u c t i v e  T y p e  G e a r  G r i n d i n g
M a c h i n e . [ A d v a n c e m e n t  o f  l n t e 1 1 i g e n t  p r o d u d i o n ,  J S P E  p u b .  s e Y . 1 , ( 1 9 9 4 ) ,
2 0 3 - 2 0 8 ] ,  H .  N a k a m u r a ,  M .  Y a m a n a k a ,  T .  E m u r a  a n d  L .  w a n g
P r o g r e s s i n g  a  p r o d u c t i v i t y  o {  G e a r  G r i n d i n g . [ A d v a n c e m e n t  o f  l n t e Ⅱ i g e n t
P r o d u c t i o n ,  J S P E  p u b .  s e r . 1 , ( 1 9 9 4 ) , 2 5 3 - 2 5 8 ] ,  M .  Y a m a n a k a ,  H
N a k a m u r a ,  T .  E m u r a  a n d  L .  w a n g
A  c o m p e n s a t i o n  M e t h o d  l o r  E l a s t i c  D e f o r m a t i o n  o t  D r i v i n g  w h e e l s  i n  N a v i ・
g a t i o n  o f  X 入 l h e e l e d  R o b o t . [ p r o c .  o i  J o i n l  H u n g a r i a n - B r i t i s h  M e c h a t r o n i c s
C o n f . , ( 1 9 9 4 ) , 5 7 フ - 5 8 2 ) ,  A .  A r a k a w a ,  T .  E m u r a ,  T .  F u r u y a
A  c o n t r 0 Ⅱ e r  a n d  a  s t e e r i n g  s i m u l a t o r  f o r  E l e c t r i c a Ⅱ y  p o w e r e d  s t e e r i n g  s y s ・
t e m s . [ p r o c .  o f  J o i n t  H u n g a r i a n - B r i t i s h  M e c h a t r o n i c s  c o n f . , ( 1 9 9 4 ) , 6 1 3 -
6 1 8 ] ,  T .  E m u r a ,  L .  w a n g  a n d  A .  A r a k a w a
A  s t u d y  o n  a  H i g h - s p e e d  N C  G e a r  G r i n d i n g  M a c h i n e  u s i n g  a  s a ・ e w - s h a p e d
C B N  w h e e ] . [ T r a n s .  o f  A S M E ,  J o u r .  o f  M e c h a n i c a ]  D e s i g n , 1 1 6  ( 1 9 9 4 ) ,
1 1 6 3 - 1 1 6 8 ] ,  T .  E m u r a ,  L .  w a n g  a n d  A .  A r a k a w a  ( 論 文 2 7 を  J o u r n a l  p a p e r
に 投 稿 し た も の )
A  s t u d y  o n  D e v e l o p m e n t  o {  a  p r o d u c t i v e  T y p e  G e a r  G r i n d i n g  M a c h i n e  u s i n g
S c r e w - s h a p e d  c B N  X 入 l h e e l .  p r o c .  o f  2 n d  J a p a n - F r a n c e  c o n g
O n
M e c h a t r o n i c s , ( 1 9 9 4 ) , 1 7 6 - 1 7 9 ) ,  H .  N a k a m u r a ,  M .  Y a m a n a k a ,  T .  E m u r a
a n d  Y .  T e s h i g a w a r a
ね じ 状 C B N ホ イ ー ル を 用 い 九 N C 歯 ホ 研 削 雛 用 上 轍 の 開 発 に 関 す る 研 究 . [ 機
械 学 会 論 文 架 ( C 編 ) , 6 1  ( 1 9 9 5 ) , 2 9 8 8 - 2 9 9 5 ] , 1 1 1 村 超 , 中 村 久 , 山 中
将 , 干
勅 使 瓦 康
' コ
' i ば i ,
A  N o i s e - F r e e  s e r v o - s p i n d l e  f o r  H i g h - s p e e d  N C  G e a r  G r i n d i n g  M a c h i n e s
[ 1 n t .  c o n f .  o n  l n d u s t r i a l  E l e c t r o n i c s ,  c o n t r 0 1 ,  a n d  l n s t r u m e n t a t i o n , ( 1 9 9 5 ) ,
6 9 2 - 6 9 7 ] ,  T .  E m u r a ,  L .  w a n g ,  H .  N a k a m u r a ,  M .  Y a m a n a k a  a n d  Y
T e s h i g a w a r a
ね じ 状 ビ ト リ フ プ イ ド ポ ン ド  C B N ホ イ ー ル に よ る 歯 車 飢 削 . [ 粘 密 上 学 会 " ,
田 ( 1 9 9 5 ) , 1 1 6 1 - 1 1 6 5 ] ,  1 1 1 中 将 , ' ・ 1 ・ , 村 久 , 打 1 村 超 , 杉 川 和 彦
ビ ト リ フ ァ イ ド ポ ン ド C B N ホ イ ー ル を 用 い た 歯 車 研 削 . [ 砥 村 ノ 川 王 学 会 誌 ,













Motion and power Transmission Mechanism for Nonunitorm Motion.[Jour. of









TI・otting Gait of a Quadruped Robot using paraⅡel crank-slider Mechanism
[proc. of 7th lnt. con{. on Advanced Robotics,(1995),406-411], Yosuke
Senta, Takashi Emura, Yoshiaki Noguchi, Masahiko Hirald and Akira
Arakawa
Gear Grinding by Threaded vitrified-Bonded cBN wheel.[1nt. Jour. of The
Japan society for precision Engineering,30 (1996),229-234], Masashi
YAMANAKA, HisashiNAKAMURA, TakashiEMURA and Kazuhiko suG・
ITA
Expansion of Frequency Response using Multiple sensors and subtraction
Type of Filter.[proc. of The 5th uK Mechatronics Forum lnternational
Conference,2,(1996),197-202], Takashi Emura, MasaakiKumagaiand Koji
Ogawa
Trajedory Measurement of smaⅡ Wheeled Robot using Automatica11y
TI・acking ccD camera.[proc. ofthe 2nd ECPD lnt. conf. on Advanced RO・
botics lnteⅡigent Automation and Active systems,(1996),204-20田, Takashi





APPLICATION OF TRACTION DRIVE TO CONSTANT-VELOCITY
SERVOMECHANISMS.[proc.0丘he5thuK Mechatronics Forum lnt. conf.,












S h a r p e n i n g  D i r e c t i v i t y  o f  u l t r a s o n i c  R a n g e  s e n s o r  u s i n g  M u l t i p l e  T r a n s m i t ・
t e r s  b y  D i f f e l ' e n t  A m p l i t u d e  a n d  p u l s e  N 入 l i d t h  M e t h o d . [ p r o c e e d i n g s  o f
M e c h a t r o n i c s  a n d  M a c h i n e  v i s i o n  i n  p r a c t i c e , ( 1 9 9 7 ) , 7 3 - 7 8 ] ,  M a s a y u k i
H i y a m a ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  M a s a a l d  K u m a g a i
H i g h - p r e c i s i o n  l n t e r p o ] a t i o n  u s i n g  T W O - p h a s e  T y p e  p L L  f o T  E n c o d e r s  T h a t
H a v e  D i s t o r t e d  w a v e f o r m s . [ p r o c .  o f  t h e  1 9 9 7  1 E E E  l n t e r .  c o n f .  o n  l n t e l H ・
g e n t  p r o c e s s i n g  s y s t e m s , 1 , ( 1 9 9 7 ) , 8 2 - 8 7 ] ,  L e i  w a n g  a n d  T a k a s h i  E m u r a
S e n s o r - B a s e d  w a l k i n g  o f  H u m a n  T y p e  B ゆ e d  R o b o t  T h a t  H a S  1 4  D e g r e e  o f
F r e e d o m s . [ p r o c e e d i n g s  o f  M e c h a t r o n i c s  a n d  M a c h i n e  v i s i o n  i n  p l ' a c t i c e
( 1 9 9 7 ) , 1 1 2 - 1 1 7 ] ,  M a s a a l d  K u m a g a i  a n d  T a l く a s h i  E m u r a
A  s y n c h r o n o u s  c o n t r 0 Ⅱ e r  a n d  E x p e r i m e n t s  o f  A  p r o d u c t i v e  T y p e  N C  G e a r
G r i n d i n g  M a c h i n e . [ p r o c .  o f 1 9 9 8  J A P A N - U . S A .  S Y M P O S I U M  O N  F L E X ・
I B L E A U T O M A T I O N , 2 , ( 1 9 9 8 ) , 5 2 9 - 5 3 田 ,  T .  E m u r a ,  L .  w a n g ,  Y .  K a t o  a n d
Y .  T e s h i g a w a r a
A  H i g h - R e s o l u t i o n  s e r v o m e c h a n i s m  t h a t  u s e s  T r a c t i o n  D r i v e  b y  N o n -
S i n u s o i d a l  T W O - p h a s e  T y p e  p L L  M e t h o d . [ p r o c .  o f  1 9 9 8  J A P A N - U S . A
S Y M P O S I U M  O N  F L E X I B L E  A U T O M A T I O N , 2 , ( 1 鱒 8 ) , 5 2 1 - 5 2 田 ,  L e i
W a n g  a n d  T a k a s h i  E m u r a
V i s i o n  B a s e d  p l a y b a c k  M o v i n g  o f X 八 l h e e l e d  M o b i l e  R o b o t . [ p r o c .  o f  3 r d  l F A C
S y m p o s i u m  o n  l N T E L L I G E N T  A U T O N O M O U S  V E H I C L E S , 1 , ( 1 9 9 8 ) ,
1 8 7 - 1 9 2 ] ,  Y o s h i y u k i  K a g a m i ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  M a s a y u k i  H i y a m a
D y n a m i c  w a l k i n g  o f  H u m a n  T y p e  B i p e d  R o b o t  u s i n g  M u l t i p l e  s e n s o r s
[ p r o c .  o f  T h e  F O U T t h  E C P D  l n t e r n a t i o n a l  c o n f e r e n c e  o n  A d v a n c e d  R o b o t i c s ,
I n t e 1 1 i g e n t  A U 加 m a t i o n  A n d  A c t i v e  s y s t e m s , ( 1 9 9 8 ) , 2 3 2 - 2 3 7 ] ,  M a s a a k i
K u m a g a i ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  H i r o a k i  T o m i t a
A  H i g h - p r e c i s i o n  p o s i t i o n  s e r v o  c o n t r 0 Ⅱ e r  u s i n g  N o n - s i n u s o i d a l  T W O -
P h a s e  T y p e  p L L . [ p r o c .  o f  t h e  6 t h  u K  M e c h a t r o n i c s  F o r u m  l n t .  c o n f . , 1 ,
住 9 9 8 ) , 1 0 3 - 1 0 田 ,  L e i  w a n g  a n d  T a k a s h i  E m u r a
ビ デ オ カ メ ラ を 川 い た 井 i 輪 型 移 動 ロ ポ ッ ト 用 帆 道 司 ' 測 シ ス テ ム の 粘 度 怖 Π ' に 関
す る 研 究 . [ i l ' 測 自 動 制 佃 晤 倫 文 集 , 3 4  ( 1 9 9 8 ) , 4 9 8 - 5 0 田 , 1 〔 村 超 , 千 川 陽
介 , 桧 Ⅱ 1 昌 之 , 金 f 哲 憲 , 荒 川 、 章
A  h i g h - p r e c i s i o n  p o s i t i o n i n g  s e r v o - c o n t r 0 Ⅱ e r  u s i n g  n o n - s i n u s o i d a l t w o -
P h a s e  t y p e  p L L . [ M e c h a t r o n i c s , 9  ( 1 9 9 9 ) , 7 8 5 - 8 0 1 ] ,  L .  V 、 1 a n g  a n d  T










65)Attitude contr010f Human Type Bゆed Robot on a slope whose lnclination ls
V田・ying.[proc. of 1999 1nter. conf. on Advanced Robotics(1CAR),(1999),
471-476], Masaald Kumagai and Takashi Em1Ⅱ'a
Measurement of Dynanuc characteristics of lraction Drive and High-preci・
Sion contr01 0f Traction Drive Mechanism.[proc. of the 2nd lnt. conf. on
Recent Advances in Mechatronics,1 (1999),187-192], Lei wang, Takashi







HIGH-SPEED AND EFFICIENT GEAR GRINDING USING MUL・
TITHREADED CBN WHEEL.[proc,0{4th world congress on Gearing and
Power Transmission,2 (1999),1673-1684], Masashi YAMANAKA, Hisashi
NAKAMURA, TakashiEMURA, LeiwANG and KatsumilNQUE
多条CBNウォームによる高速・商能*歯卓研削[日本機械学会論文広(C編),
価(1999),2028-203田, 111小将,小村久,汀1村超,11 'カ
A H喰h-precision positioning servo contr011er Based on phase/Frequency
Detecting Technique of TWO-phase-Type pLL.江EEE Trans. on lndustrial
ElectTonics,47 (2000),1298-1306], Takashi Emura, Lei wang, Masashi
Yamanaka and Hisashi Nakan〕ura
A Next-Generation lnteⅡigent car for safe Drive.汀Our. ot Robotics and
Mechatronics,12 (2000),545-551], Takashi Emura, Masaaki Kumagai and
Lei wang
Automatic Guidance of a vehic]e Based on DGps and a 3D Map.[proc. of
2000 IEEE lnteⅡigent T捻nsportation systems,(2000),131-136], Lei工八lang,
Takashi Emura and Takashi ushiwata
A High-E丘iciency contr0Ⅱer with Regeneration using Latge-power capaci・
tors for an ultra-smaⅡ Electric vehicle.[proc. of lnt. power Electronics
Conf.,3 (2000),1638-1643], Lei wang, Takashi Emura, Junichi Awano and
Kazuhito lgarashi
Vision Based walking of Human Type Bゆed Robot on undulating Gmund
[proc. olthe 2000 IEEE/RSJ lnt. conf. on lnteⅡigent Robots and systems














A  N o n - s c a n n i n g  w i d e - R a n g e  u l t r a s o n i c  s e n s o r f o r  M o b i l e  R o b o t s . [ p r o c .  o f
t h e  7 t h  M e c h a t r o n i c s  F o r u m  l n t .  c o n t . ( M e c h a t r o n i c S  2 0 0 0 ) ( C D - R O M ) ,
( 2 0 0 0 ) ] ,  T a k a s h i  E m u r a ,  M a s a a k i  K u m a g a i  a n d  L e i  w a n g
A  3 D  s c a n n i n g  L a s e r  R a n g e f i n d e r  a n d  i t s  A p p l i c a t i o n  t o  a n  A u t o n o m o u s
G u i d e d  v e h i c l e . [ p r o c .  o f  2 0 0 0  I E E E  5 1 S t  v e h i c u l a r  T e c h n 0 1 0 g y  c o n f e r e n c e ,
1 , ( 2 0 0 の , 3 3 1 - 3 3 5 ] ,  L e i  w a n g ,  J a s s o n  s h u ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  M a s a a k i
K u m a g a i
H i g h - R e s o l u t i o n  D e t e c t i o n  o f  T o r s i o n a ]  A n g 】 e  o f  R o t a r y  s h a 丘  b y  N o n -
S i n u s o i d a l  T W O - p h a s e  T y p e  p L L  a n d  l t s  A P P ] i c a t i o n  t o  a  H i g h - p r e c i s i o n
S e r v o m e c h a n i s m . [ p r o c e e d i n g s  o f  2 0 0 O  J A P A N - U S  S Y M P O S I U M  O N
F L E X I B L E  A U T O M A T I O N ( C D - R O M ) , ( 2 0 0 0 ) ] ,  L e i  w a n g  a n d  T a k a s h i
E t n u r a
A  D S P - B a s e d  H i g h - p r e c i s i o n  s e r v o  c o n t r 0 Ⅱ e r  b y  T r i a n g u l a r  T W O - p h a s e
T y p e  p L L . [ p r o c .  o f  l E C O N - 2 0 0 0  ( C D - R O M ) , ( 2 0 0 0 ) ] ,  L e i  w a n g  a n d
T a k a s h i  E m u r a
A  T r a c t i o n  D r i v e  T y p e  H i g h - p r e d s i o n  s e r v o m e c h a n i s m  B a s e d  o n  T r a n s m i s ・
S i o n  c h a r a d e r i s t i c s . [ p r o c .  o f  l s R E 2 0 0 O  T o h o k u  u n i v e r s i t y , ( 2 0 0 0 ) ] ,  L e i
W a n g  a n d  T a k a s h i  E m u r a
V i s i o n - b a s e d  p l a y b a c k  M e t h o d  o f  w h e e l e d  M o b i l e  R o b o t s . [ R o b o t i c a , 1 8
( 2 0 0 0 ) , 2 8 1 - 2 8 田 ,  Y o s h i y u k i  K a g a m i ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  M a s a y u k i  H i y a ・
m a  ( 前 出 6 0 を  J o u r n a l p a p e r  と し て 投 稿 )
A  H i g h - R e s o ] u t i o n  l n t e r p o l a t o r  f o r  l n c r e m e n t a l  E n c o d e r s  B a s e d  o n  t h e
Q u a d r a t u r e  p L L  M e t h o d . 江 E E E  T r a n s .  o n  l n d u s t r i a l  E l e d r o n i c s , 4 7  ( 2 0 0 0 ) ,
8 4 - 9 0 ] ,  T a k a s h i  E m u r a  a n d  L e i  w a n g
S e r v o m e c h a n i s m  u s i n g  T r a c t i o n  D r i v e  ( 1 m p r o v e m e n t  o f  s e r v o  A c c u r a c y  a t
H i g h - s p e e d  R o t a t i o n ) . 汀 S M E  l n t e r n a t i o n a l  J o u r n a l  s e r i e s  c , 4 4  ( 2 0 0 1 ) ,
1 7 1 - 1 7 9 ] ,  L e i  w a n g  a n d  T a k a s h i  E m u r a
A  P C - B a s e d  s y n c h r o n o u s  c o n t r 0 1 1 e r  f o r  N C  G e a r  G r i n d i n g  M a c h i n e s  u s i n g
M u l t i t h r e a d  c B N  w h e e l . [ T r a n s .  o f  t h e  A S M E  J o u r .  o f  M e c h a n i c a l  D e s i g n ,
1 2 3  ( 2 0 0 1 ) , 5 9 0 - 5 9 7 ] ,  T .  E m u r a ,  L .  w a n g ,  M .  Y a m a n a k a ,  H .  N a k a m u r a ,  Y
K a t o ,  a n d  Y .  T e s h i g a w a r a
人 型 2 脚 歩 行 ロ ボ ッ ト の 斜 面 歩 行 に 関 す る 研 究 ー ス テ レ オ ビ ジ ョ ン に よ る 斜 度
推 定 と そ の 斜 面 歩 行 へ の 応 用 . 婚 十 1 則 白 動 制 御 学 会 論 文 集 , 3 7  ( 2 0 0 1 ) , 1 0 4 0 -










86)Development of Motion capture system using Rotating Magnetic Field and
D迂ferential Magnetic Field.[The 40th slcE Annual conference,(CD-
ROM),(2001)], Takashi EmuTa, Masaaki Kumagai, Ryota Nomura
A FM Type of Non-scanning wide-Range ultrasonic sensor for ALV
[1EEE lnte11igent Transportation systems proc.,(2001),718-723], Takashi
Emura and Masaaki Kuma又ai
A DSP-BASED FM TYPE NON-SCANNING ULTRASONIC SENSOR
FOR MOBILE ROBOTS.[ANNALS OF DAAAM FOR 2001& PROCEED・
INGS OF THE 12TH INTERNATIONAL DAAAM SYMPOSIUM,(2001),





A DSP-BASED FM TYPE NON-SCANNING ULTRASONIC SENSORS
FOR MOBILE ROBOTS.[DAAAM INTERNATIONAL SCIENTIFIC
BOOK (2002),165-176], T. EMURA, M. KUMAGAI, D. MASUDA (前出
認を Journalpaper として投稿)
A Non-scanning u]trasonic sensor lor Driver Assistant systems.[proc. of
IEEE lnte11igent vehicle symp.(1V'2002),(CD-ROM),(2002),25-30],
Takashi EmuTa and Masaaki Kumagai
ANEW MOTION CAPTURE SYSTEM FOR DRIVING SIMULATOR US・
ING MAGNETIC FIEI"D.[proc. ofthe 8th Mechatronics Forum lnt. conf.,
(2002),1426-1435], Takashi Emura and Masaaki Kumagai
Development ola Motion capture system That uses Alternating Field.[SICE
Annual conference 2002,(CD-ROM),(2002),3112-3117], Masaaki
Kumagai, Takashi Emura
Quasi-periodic Gaits of passive one -Legged Hopper.[20021EEE/RSJ lnt
Conf. on lnteⅡigent Robots and systems (1ROS 2002),(CD-ROM),(2002),
2625-2630], sang-HO Hyon, Takashi Emura
A MULTISENSOR-BASED NAVIGATION SYSTEM FOR MOBILE
ROBOTS.[proc. ofthe 13th lnt. DAAAM symp.,(2002),161-162], Emura,














D y n a m i c s - b a s e d  c o n t r 0 1  0 f  a  o n e - 1 e g g e d  h o p p i n g  r o b o t . [ p r o c .  o f  t h e  l n s t i ・
t u t i o n  o f  M e c h a n i c a l  E n g i n e e r s  p a r t l  :  J o u r .  o f  s y s t e m s  a n d  c o n t r o l  E n ・
g i n e e r i n g , 2 1 7  ( 2 0 0 3 ) , 8 3 - 9 8 ] ,  S . H .  H y o n ,  T .  E m 1 1 r a  a n d  T .  M i t a
9 8 ) A  M U L T I S E N S O R - B A S E D  N A V I G A T I O N  S Y S T E M  F O R  M O B I L E
R O B O T S . [ D A A A M  I N T E R N A T I O N A L  S C I E N T I N C  B O O K , ( 2 0 0 3 ) , 2 1 7 ー
2 2 4 ] ,  E M U R A ,  T . ;  1 T O ,  R . &  S U Z U K I ,  M
9 9 ) A  M U L T I S E N S O R - B A S E D  N A V I G A T I O N  S Y S T E M  F O R  M O B I L E
R O B O T S . [ 1 n t .  J o u r .  o f  s i m u l a t i o n  M o d e Ⅱ i n g , 2  ( 2 0 0 3 ) , 1 4 - 2 1 ] ,  E m u r a ,  T ;
I t o ,  R ;  s u z u k i ,  M . &  K u m a g a i ,  M . ( 1 拘 辨 9 8 を  J O U I ' n a l  p a p e r  と し て 投 群 D
1 0 0 )
H U M A N - B A S E D  G E N E R A T I O N  O F  C O N T R O L  P A R A M E I E R S  F O R
V I S U A L N A V I G A T I O N I N A U T O M A T I C V E H I C L E G U I D A N C E . [ p m c . o f
I n t .  w o r 1 貼 h o p  o n  l n - v e h i c l e  c o g n i t i v e  c o m p u t e r  v i s i o n  s y s t e m s
( 1 V C C V S 2 0 0 3 ) , ( 2 0 0 3 ) , 2 9 - 3 5 ] ,  T a k a s h i E m 瞰 ・ a ,  T a k a s h i u s h i w a t a ,  M a s a a k i
K u m a g a i ,  a n d  M a s a t o s h i  s u z u k i
1 0 1 )
A  b ゆ e d  h o p p e r  c o n t r 0 Ⅱ e d  a r o u n d  y a w  a x i s  b y  b o d y - t w i s t i n g  m o t i o n . [ p r o c .  o f
I n t .  c o n f .  o n  M e c h a t r o n i c S  2 0 0 3  ( 1 C O M 2 0 0 3 ) , ( 2 0 0 3 ) , 5 0 5 - 5 1 田 ,  T  E M U R A ,
S - H  H Y O N ,  Y  K U R O D A , a n d  M  S U Z U K I
1 0 2 )
D e v e l o p m e n t  o {  a  u n i v e r s a 1 1 n l e r f a c e  B o a r d  a n d  i t s  A p p l i c a t i o n  t o  R o b o t
C o n t r 0 Ⅱ e r s  a n d  s i g n a l  p r o c e s s o r s . [ J o u r .  o f  R o b o t i c s  a n d  M e c h a t r o n i c s , 1 6
( 2 0 0 4 ) , 2 0 0 - 2 0 7 ] ,  M a s a a k i  K u m a g a i ,  a n d  T a k a s h i  E m u r a
Ⅲ , 解 説 論 文
1 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の 基 礎 ( 1 ) ( ア ナ ロ グ 山 1 路 ・  1 ) . [ 機 械 の 刷 究 , 3 4  ( 1 9 8 2 ) ,
2 9 - 3 4 ] , イ 上 村 超
2 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の 基 礎 ( 2 ) ( ブ ナ ロ グ 回 路 ・ Ⅱ ) . [ 機 械 の 研 究 , 3 4  ( 1 9 8 2 ) ,
3 1 9 - 3 2 3 ] , 1 f 村 超
3 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の 基 礎 ( 3 ) ( ア ナ ロ グ 回 路 ・ Ⅲ ) . [ 機 械 の 研 究 , 3 4  ( 1 9 8 2 ) ,
4 2 7 - 4 3 2 ] , 汀 十 1  超
4 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の 基 礎 ( 4 ) ( ブ ナ ロ グ 回 路 ・ Ⅳ ) . [ 機 械 の 研 究 , 3 4  住 9 8 2 ) ,
5 1 9 - 5 2 4 ] , 江 村 超
5 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の " 礎 ( 5 ) ( デ ィ ジ タ ル n 1 路 ・  D  . [ 機 械 の 研 究 , 3 4
( 1 9 8 2 ) , 7 2 7 ー フ 3 幻 , 江 村 超
6 ) メ カ ト ロ ニ ク ス の 基 礎 ( 6 ) ( デ ィ ジ タ ル 1 川 路 ・ Ⅱ ) . [ 機 械 の 研 究 , 3 4












































商 速 度 白 動 送 錘 天 秤 に 関 す る 研 究
[ 第 1 6 1 川  S I C E 学 術 謡 演 会 予 稿 集 ,
5 )
超 低 速 サ ー ポ に 関 す る 仙 究
1 川 S I C E 学 休 藷 ' 演 会  f 稿 条 ,
イ ン ク リ メ ン タ ル エ ン コ ー タ の 利 用
[ 第 1 6
( 1 9 7 フ - 8 ) , 4 0 5 - 4 0 田 , 1 1 1 村 超
マ イ ク ロ コ ン ピ ュ ー タ に よ っ て 制 御 さ れ る 簡 易 N C  フ ラ イ ス の 試 作 . [ 昭 和 5 4 午
度 精 密 _ 上 学 会 学 術 講 演 会 論 文 集 , ( 1 9 7 9 - 1 0 ) , 2 9 7 - 2 9 田 , イ _ [ 村 超 , 酒 井 高 屶
試 作 し た マ ル チ C P U 数 値 制 御 フ ラ イ ス に よ る カ ム 曲 線 の 切 削 . 示 1 測 訂 動 制
御 学 会 東 北 支 部 誥 演 会 , ( 1 9 7 9 - 1 1 ) , 2 3 - 2 4 ] , イ _ [ 村 超 , 泗 J 十 商 屶
9 0 度 位 相 荒 式 N C 用 位 碕 決 め サ ー ポ の 研 究 . 印 N 千 1 巧 7 午 腰 精 密 上 学 会 学 術 誥 演




ー _ ム 示 力 平 後 1 法 に よ る 動 竹 竹 の 改 苦
( 1 9 7 フ - 8 ) , 4 0 3 - 4 0 4 ] , Υ _ 工 村 超 , 泗 井 商 男
V . 特
許
1 9 8 2 イ 「
2 0 0 1 年
2 0 0 4 匂 三
竹 許 ( Π 本 ,  H 0 7 印 9 ) 二 重 平 行 型 自 動 送 錘 天 秤
特 許 ( Π 本 ; , 3 2 3 7 8 7 2 ) 非 円 形 網 小 を 用 い た ス テ ア リ ン グ 機 枇
切 . 新 聞 ・ 雑 誌 に お い て 紹 介 さ れ た 研 究 ,  T V  へ の 出 演 等 ( 主 要 な も の の み )
1 9 7 5 午 1 0 打  1 8 : 4 0 - 1 9 : 0 0 ,  N H K 仙 台  T V , 宮 城 6 4 0 に て f 作 り の 全 力 向 移
動 東 を 紹 介
2 0 0 5 イ 1 三 特 " 午 ( Π 本 , 3 6 4 3 4 1 2 ) 歯 市 研 削 共 羅
" 許 ( Π 本 , 3 6 2 6 8 0 5 ) 掬 車 研 削 裴 朧 に お け る 白 動 歯 介 せ 装 t 詮
1 9 8 6 イ T 1 月 2 7 Π  N i k k e i  M e c h a n i c a l ,  P . 6 0 - 6 1 , デ ィ ジ タ ル 回 路 の 遅 れ を 補 償
し N C ホ ブ 雛 の 切 削 速 度 を 倍 増
1 9 8 6 年 3 j ] 1 0 e  N i k k e i  M e c h a n i c a l ,  P . 4 6 , 東 北 大 , 波 接 駆 動 の 高 精 笈 N C
ホ ブ 盤 を 開 発 へ
1 9 8 6 年 3  打 2 4 e  N i k k e i  M e c h a n i c a l ,  P . 6 0 - 7 0 , カ ム に 歯 を 合 わ せ た 非 円 形 歯
車 不 等 速 運 動 を 硴 実 な 伝 逹 力 で 実 現
1 9 7 8 年 5  打  1 3 Π  1 9 : 3 0 - 2 0 : 0 0 ,  N H K  総 合  T V , ウ ル ト ラ ア イ ー サ ー カ ス
特 染 一 に て 手 作 り の 綱 渡 り ロ ポ ッ ト を 紹 介 す る と と も に , 綱 渡 り に お い て 人
が 長 い 竿 を 持 つ 理 由 を 解 説
1 9 8 1 年 7 月 2 5 日 河 北 新 報 8  血 , 進 め 二 足 ロ ポ ヅ ト
1 9 8 4 年 1 月 Ⅱ Π 統 売 新 聞 1 8 面 , 新 E 寺 代 を ひ ら ぐ 宮 城 の 先 近 技 術 ( 田 , 人 冏
ら し さ を め ざ す 一 研 究 テ ー マ は 無 限 に ー
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